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' Beschreibuna 

Ortungssystem fur Rennfahrzeuge 

5 , . v ;j 

Die vorliegende Erfindung betrifft ein Ortungssystem 
fur Rennfahrzeuge, insbesondere zur Anwendung bei einem 
Formel-1 Rennen. 

0 Sportrennen mit verschiedenartigen Rennf ahrzeugen sind 
seit Jahrhunderten bekannt und beliebt. Ihr Popularitat hat 
immer wieder dazu gefuhrt, dai3 fiir die jeweilige Rennart 
spezielle Fahrzeuge, Streckenauf bereitungsmaJ3nahmen;~ 
Fahrtechniken und so weiter entwickelt bzw. angewandt 
werden. Es gibt stets neue Entwicklungen, die der erhohten 
Sicherheit, der Publikums information, einer hoheren 
Renngeschwindigkeit ,o_. a . _dienen. 

Die US 5,731,788 offenbart ein System und Verfahren zur 
Positionierungskontrolle und Verwaltung von 

Rennsegelschif f spositionen und -geschwindigkeiten, das die 
strategische Plazierung— von - GPS-Empf anger n und Sendern an 
einem Boje und einem Komiteeboot, die die Startlinie des 
Segelrennens kennzeichnen, sowie von Funk- und GPS- 
Empf angern am Segelschiff umfaBt. GPS- und 
Funksendereinheiten sind an einem Rennstartbo je und einem 
Komiteeboot befestigt und eine andere GPS- und Funksender- 
Empf angereinheit empfangt GPS-Signale von 

PosicioaierungssdbeUicen und Aadiosignaie vow 

Rennstartbo j e -und- dem -Komi teeboot-.— Die— vom^ -Rennsegelschif f- 
empfangenen Inf ormationen werden verarbeitet, urn die 
relativen und absoluten Positionen und Geschwindigkeiten, 
sowie die geschatzte Ankunftszeit beim Schnitt des 
aktuellen Segelschiff skurses mit der Rennstartlinie zwecks 
Anzeige in einer benutzerf reundlichen Rennverwaltung zu 
ermitteln. 
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Aus der US 3,714,649 ist beispielsweise ein 
Fahrzeugrennuberwachungs system bekannt, das ein vollstandig 
automatisches System zur Uberwachung vo n Autore nnen oder 

dergleichen darstellt. Jedes • Fahr.zeug trSgt— . einen 

5 Transponder, der sein eigenes Passieren eines 
Positionsevents, beispielsweise eine Uberquerung der Start- 
Ziel-Linie, das Befahren bzw. Verlassen des Boxbereichs, 
etc., feststellt und ein dieses kennzeichnendes Signal an 
einen Empf anger am Fahrbahnrand neben dem Positionevent im 
10 Zeitmultiplexverfahren mit den Transpondern aller anderen 
Fahrzeuge ubermittelt. Ein Hauptsender sendet ein zeitlich 
teilbares Synchronisationssignal an alle 

Fahrzeugtransponder , und jeder _ Transponder ist derart 
ausgestaltet , daJ3 er ein Positionseventsignal nur wahrend 
15 eines vorgegebenen Zeitabschnitts des 

Synchronisationssignals sendet. Die Empf anger am 
Fahrbahnrand speisen — eine — zentrale Kontrolleinheit, die 
auch mit dem Hauptsender synchronisiert ist und das 
Erscheinen der Positionsevents jedes Fahrzeugs in Echtzeit 
10 bucht. Eine Uhr und ein Computer werden vorgesehen, damit 
der Rennrang, die Umrundungsgeschwindigkeiten, u.s.w. aus 
den gebuchten Daten ermittelt werden konnen. Das System zur 
Erkennung des Vorkommens eines Positionsevents basiert auf 
dem Prinzip, daJ3 eine am Fahrzeug getragene Induktivitat 
5 ein veranderliches Magnetfeld durchquert, dessen 
Polaritatsorientierung die Position des jeweiligen Events 
def iniert . 

.'•'Ha^J isc aus der US 4,949,067 ein 

Renngef ahrenzustandswarnsystem bekannt, das einen Sender, 
der von einem Streckenposten oder anderem Rennf unktionar 
betatigt wird, sowie ein ausreichende Anzahi von 
Empfangereinheiten umfaflt, so daJ3 jedes Rennf ahrzeug eine 
Empf angereinheit aufweist. per Sender sendet ein kodiertes 
Signal, das uberall entlang der Rennstrecke empfangen 
werden kann, entsprechend einem Zustand einer roten, gelben 
oder griinen Fahne. Die Empfangereinheiten, die jeweils in 
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sich abgeschlossen sind und eine eingebaute Stromversorgung 
umfassen, empfangen und dekodieren das Signal und schalten 
dann grune, gelbe oder rote Lampen ein. Das System bietet 
den Rennteilnehmern eine im wesentlichen sofortige Warnung 
5 auf einen Gef ahrenzustand auf der Rennstrecke. 

Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, ein 
Ortungssystem flir Rennf ahrzeuge vorzusehen, das eine 
erweiterte Funktionalitat , vereinfachte Bedienung und 
10 erhohte Sicherheit gegeniiber dem bisherigen Stand der 
Technik anbietet. Weitere Vorteile der Erfindung werden 
unten naher erlautert. 

Diese Aufgabe wird durch die Merkmale des Anspruchs 1 
15 gelost. Bevorzugte Ausf uhrungsbeispiele der Erfindung sind 
in den Unteranspruchen definiert. 

Im wesentlichen besteht die Erfindung gemaB einer 
ersten Ausfuhrungsform aus einer 

Fahrzeuginf ormationsvorrichtung, die in einem Rennf ahrzeug 
untergebracht wird und die eine Ortungsvorrichtung zur 
Gewinnung und Ausgabe von Ortungsdaten, uber die die 
Position des Rennf ahrzeugs bestimmt werden kann, und einen 
Sender umfaBt, der die Ortungsdaten an eine Zentrale 

2 5 ubermittelt. Auf diese Art und Weise wird eine 

kostengunstige und zuverlassige Bestimmung der 
Fahrzeugposition gewahrleistet . Insbesondere wird hierdurch 
^ L n a ev Bntue Lis ve rve c h. 3 L u n / j -2 v*=i LI. iqe.i f$ .^f?$J 1: nh c ?. -j u ye 
ausgeschlossen, da jedes Rennf ahrzeug seine* eigene 

3 0 Ortungsdaten bestimmt und meldet. Zudem kann der Sender 

auch dazu verwendet werden, weitere Daten an die Zentrale 
zu ubermitteln. 



Zur vorteilhaf ten Ausfuhrung der Erfindung als 
35 Ortungssystem wird eine Vielzahl solcher 

Fahrzeuginf ormationsvorrichtungen in Kombination mit einer 
Berechnungsvorrichtung betrieben, die aus den ubermittelten 
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Ortungsdaten anhand gespeicherter Rennstreckendaten die 
Position der jeweiligen Rennf ahrzeuge auf einer Rennstrecke 
berechnet. Durch das virtuelle Abbilden des 
Rennstreckenverlauf s in Form voir Rennstreckendaten konnen 
5 die jeweiligen Positionen der Rennf ahrzeuge anhand der 
ubermittelten Ortungsdaten bestimmt werden , ohne da!3 
positionsbestimmende Vorrichtungen an alien wesentlichen 
Punkten der Rennstrecke eingerichtet werden mussen. Auch 
ein Verlassen der Rennstrecke oder ein Liegenbleiben eines 
0 Fahrzeugs laJ3t sich ohne zusatz lichen Auf wand bestimmen und 
genau orten. 

Die Streckendaten lassen sich bei entsprechender, 
f achnotorischer Speicherung wiederverwenden ; sie konnen 
aber auch bei Anderungen der Strecke durch entsprechende 
MaBnahmen teilweise oder insgesamt aktualisiert werden. 
Auch eine Ubertragung der Streekenda-ten— auf— ein — and e r e s 
Ortungssystem ist moglich. 

Es ist dem Fachmann bekannt, daJ3 die Ortungsdaten auf 
vielfache Art und Weise im Fahrzeug gewonnen werden konnen. 
Z.B. kann das Fahrzeug mit einem GPS-Empf anger (GPS = 
"Global Positioning System" , ein globales, 

satellitengestiitztes Navigations system) oder einem 
sonstigen Satellitenempf anger , einem Peilempf anger oder 
einem Gyrosensor ausgestattet werden. Auch eine redundante 
Kombination solcher Empf anger bzw. Sensoren kann verwendet 
werden. Ggf. konnen die ieweiligen Rennf ahrzeuqe auch mit 
unterschiedlichen Ortungsvorrichtungen zur Gewinnung der 
Ortungsdaten ausgestattet werden. Im Falle einer Verwendung 
von Peilempf angern ist es notwendig, das Ortungssystem 
durch mindestens drei Peilsender an der Rennstrecke zu 
vervollstandigen, deren jeweiligen Positionen genau bekannt 
sind. Durch entsprechende Entf ernungsmessungen zwischen den 
Peilsendern und dem jeweiligen Peilempf anger laJ3t sich dann 
die Position letzteres bestimmen. 
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Wie eingangs erwahnt wurde, kann der in der 
Fahrzeuginformationsvorrichtung vorgesehene Sender auch 
dazu verwendet werden, Fahrzeugbetriebskenndaten zu 
Ubermitteln, beispielsweise die Fahrzeuggeschwindigkeit , 
die Motordrehzahl oder ahnliche. Daten. Solche Daten werden 
durch entsprechende Sensoren oder aus der 
Fahrzeugelektronik gewonnen und lassen zum Beispiel ein 
Liegenbleiben oder eine sonstige Gef ahrenlage des 
Rennf ahrzeugs schnell erkennen. Um einen MiBbrauch der 
Ortungs- bzw. Betriebsdaten zu. vermeiden, konnen die Daten 
auf an sich bekannte Weise insgesamt oder teilweise 
verschliisselt iibermittelt werden . —Auch- in-- Bezug— auf— diese— 
bevorzugten Merkmale der Erfindung ist es nicht notwendig, 
daJ3 die jeweiligen Fahrzeuginf ormationsvorrichtungen bzw. 
Rennfahrzeuge in gleicher Art und Weise ausgestattet 
werden . 

Vorzugsweise umfaflt das erf indungsgemaBe Ortungssystem 
eine Zentrale, die uber die obenerwahnten 

Berechnungsvorrichtung, einen Speicher zum Speichern der 
Streckendaten der Rennstrecke sowie uber einen oder 
mehreren Empfanger zum Empfangen der von den jeweiligen 
Fahrzeuginf ormationsvorrichtungen ubermittelten Ortungs- 
bzw. Betriebskenndaten verfligt. Dabei konnen diejenigen 
Systemkomponenten, die nicht gezwungenermaBen raumlich 
voneinander getrennt sein miissen, jeweils als 
Einzelkomponenten, teilweise gruppiert oder als integrierte 
Ge 3 ami: ein he it iusge fVihrt verdan. 

Es ist zudem vorteilhaft, wenn die Zentrale einen 
Sender umfaBt, der zur Ausstrahlung von Sicherheitsdaten 
verwendet werden kann, und ein oder mehrere am 
Ortungssystem beteiligten Rennfahrzeuge uber entsprechende 
Empfanger und Anzeigevorrichtungen verfugen, um die 
Sicherheitsdaten ggf . zu empfangen und entsprechend 
anzuzeigen. Somit konnte beispielsweise dann, wenn uber das 
erf indungsgemaBe Ortungssystem festgestellt worden ist, daJ3 
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ein Rennfahrzeug stehengeblieben ist, eine ent spree hende 
Warnung analog~der -bei der-Formel— 1— ubl-ichen grunen, gelben- 
und roten Flaggen an die anderen im Ortungssystem 
. beteiligten Rennfahrzeuge a^isgestrahlt und dort 
signalisiert werden. 

Insbesondere konnen die in den Rennf ahrzeugen 
montierten Empfanger auch mit einer Kennung versehen 
werden, die der Zentrale ein selektives Ansprechen der 
jeweiligen Empfanger erlaubt. Auf diese Art und Weise ist 
es moglich, entsprechend der Gefahrenlage zwischen den 
verschiedenen am Ortungssystem beteiligten Rennf ahrzeugen 
zu dif f erenzieren. Zum Beispiel konnte bei denjenigen 
Fahrzeugen, die erst nach langer Zeit die Gef ahrenstelle 
erreichen werden, "griines Licht" signalisiert werden, 
wahrend bei Rennf ahrzeugen, . die in Klirze an der 

Gef ahrenstel-le - —vorbe if ahren werden, -rotes Licht n — 

signalisiert wird. Bei den restlichen Rennf ahrzeugen wird 
"gelbes Licht" signalisiert. Andere f achnotorische 
Unterscheidungsverf ahren, beispielsweise Zeit- oder 
Frequenzmultiplexbetrieb, sind hier ebenso anwendbar, urn 
ein selektives Ansprechen- der verschiedenen Rennfahrzeuge 
zu erlauben. 

Um die Notwendigkeit einer Beteiligung aller 
Rennfahrzeuge am Ortungssystem zu umgehen bzw. um weitere 
Streckensicherheit zu gewM.hr leis ten, konnen die bei 
Rennveranstaltungen ublicherweise^ vorkommenden 

otreckeniiberwachungspos ten ebenf alls * am Ortungssystem 
beteiligt -werden, indem— eine s— oder— me hr ere— davon -- auch- mit — 
Empfangern und Anzeigevorrichtujigen ausgestattet werden, 
die die ausgestrahlten Sicherheitsdaten empfangen und 
entsprechend anzeigen. Auch hier kann uber den Einsatz 
einer Kennung o.a. ein selektives Ansprechen der jeweiligen 
Streckenuberwachungsposten ermoglicht werden. Aus 
Sicherheitsgrunden konnen die sicherheitsdaten auf 
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fachnotorische Weise insgesamt oder tellweise verschlttsselt 
ubermittelt werden. 



Vorzugsweise umf aJ3t das erf indungsgemaBe' Ortungssystem 
5 eine Darstellungsvorrichtung, die liber die Streckendaten 
und die berechneten Fahrzeugpositionen eine visuelle 
Anzeige der aktuellen Positionen ausgewahlter Rennf ahrzeuge 
auf der- Rennstrecke ermoglichtT— Diese Auf gabe— kann ggf . von" 
der Berechnungsvorrichtung Iibernommen werden, so daB keine 
10 zusatzliche Hardware fiir die Darstellungsvorrichtung 
notwendig ist. Beispielsweise konnte ~ die" 

-Berechnungsvorrichtung die gewonnenen Positions information 

zusammen mit den Streckendaten zu einem Videosignal 
aufbereiten, das an die das Rennen ubertragenden 
15 Fernsehsender ubermittelt wird. Die Darstellungsvorrichtung 
kann aber auch eine oder mehreren GroJ31einwande bzw. 
Videoschirme umfassen, die eine solche visuelle Anzeige 
ausgewahlter Fahrzeugpositionen dem vor Ort anwesenden 
Publikum prasentiert. Damit entsteht ein System, das neben 
2 0 den sicherheitrelevanten Vorteile den besonderen Vorzug 
hat, daJ3 die Zuschauer eines Rennens - unabhangig von ihren 
jeweiligen Standplatzen - uber die Rennsituationen auf dem 
gesamten Kurs in Echtzeit informiert werden konnen, wodurch 
die Attraktivitat eines Rennstreckenbesuchs erheblich 

2 5 gesteigert wird. ^rJe * s 

*~ Je>r ten** 

Alle oder ausgewahlte Komponenten des Ortungssystems *« et ^/ e ~ 
ver:ien *r if Ludungsgema.G vor zugswsi 3 a i-adunddiit - ^usge iflih i:t ,- 
urn die Funktionalitat des Ortungssystem- auch im Falle eines 

3 0 Ausfalls eines oder mehrerer Komponenten zu gewahrleisten . 

Insbesondere trifft dies auf ^die sicherheitsrelevanten 
Komponenten, beispielsweise die Berechnungsvorrichtung, des 
Ortungssystems zu. 



35 



Alternativ la£t sich das erf indungsgemaBe Ortungssystem 
im Sinne einer zweiten Auf uhrungs form dadurch realisieren, 
daJ3 die jeweiligen Fahrzeuginf ormationsvorrichtungen 
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anstelle der Ortungsvorrichtung und des Senders lediglich 
iiber einen Sender zura Ausstrahlen von Peilsignale verfiigen. 
Durch mindestens drei vom System umfaBte, raumlich 
getrennte Peilempf anger konnen sojnit Ortungsdaten auBerhalb 
5 des Fahrzeugs gewonnen und an die Zentrale iibermittelt 
werden, wo sie von der Berechnungsvorrichtung wie oben 
beschrieben verarbeitet werden. Da die Peilempf anger 
beispielsweise uber Kabel mit der Zentrale verbunden sein 
konnen, entfallt ggf. die Notwendigkeit eines Empf angers 
10 bei der Zentrale. Alle anderen Merkmale der Erfindung sind 
wie bei der ersten Ausf uhrungsf orm. 

Es ist auch moglich, daJ3 diese zweite Ausf uhrungsf orm 
nur bei ausgewahlten Rennf ahrzeugen angewandt wird, bzw. 
15 da£ die beiden Ausf uhrungsf ormen der Erfindung unter den 
Rennteilnehmern koexistieren. 

Die Erfindung wird nachstehend anhand eines 
Ausfuhrungsbeispiels unter Bezugnahme auf die Zeichnungen 
20 naher beschrieben. Es zeigen: 

Fig. 1 die Abbildung einer Rennstrecke durch 

Streckendaten gemaB einem bevorzugten Ausf uhrungsbeispiel 
der Erfindung; 

Fig. 2A eine Rennstrecke mit einem Ortungssystem 
gemaJ3 einem bevorzugten Ausf uhrungsbeispiel der Erfindung 

nach der ersten. Ausf uhrungsf orm : 

Fig. 2B eine Rennstrecke mit einem Ortungssystem 
gemaJ3 einem bevorzugten Ausfuhrungsbeispiel der Erfindung 
nach der zweiten Ausf uhrungsform; 




Fig. 3A ein Rennf ahrzeug mit einer 

Fahrzeuginformationsvorrichtung gemaB einem ersten 
Ausfuhrungsbeispiel nach der ersten Ausf uhrungsf orm; 
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Fig. 3B ein Rennfahrzeug mit einer 

Fahrzeuginformationsvorrichtung gemaB einem ersten 
Ausfiihrungsbeispiel nach der zweiten Aus fUhrungs form; 

Fig. 3C ein Rennfahrzeug mit einer 

Fahrzeuginformationsvorrichtung gemaB einem zweiten 
Ausfiihrungsbeispiel ; 



Die Figur 1 stellt das Abbilden einer Rennstrecke 2 
durch Streckendaten gemaB einem vorteilhaf ten 
Ausfiihrungsbeispiel eines erf indungsgemaBen Ortungssystems 
1 darT- Sie zeigt — eine -Mehrzahl von am Ortungssystem 
beteiligteri~Rennfahrzeuge1i 3A~3B, "3C~unci" SXT^Hie sicH~auf 
einer Rennstrecke 2 befinden. 



Urn die Position eines oder mehrerer der Rennf ahrzeuge 3 
auf der Rennstrecke 2 berechnen zu konnen, wird die 
Rennstrecke 2 im Ortungssystem 1 in Form von Streckendaten 
derart abgebildet gespeichert, daJ3 ein Vergleich der 
2 0 Streckendaten mit von den jeweiligen Rennf ahrzeugen 3 
erhaltenen Ortungsdaten moglich ist. Dieser Vergleich 
findet in einer Berechnungsvorrichtung 9, beispielsweise 
einer digitalen EDV-Anlage, des Ortungssystems 1 statt. 
Dementsprechend werden die Streckendaten vorzugsweise auf 
fachnotorische Art und Weise in einer Speichervorrichtung 
der Berechnungsvorrichtung 9 gespeichert. Es ist ebenfalls 
moglich, die Streckendaten in einer mit der 
3erechnungsvoL-£:ichtung 3 la Verbindung icehenden 
Speichervorrichtung (10) zu speichern oder die 
Streckendaten auf einem Datenspeicher zu speichern, der 
entsprechend von einem anstel!Le der Speichervorrichtung 
(10) auftretenden Lesegerat gelesen wird. 

GemaB dem in der Figur 1 gezeigten Ausfiihrungsbeispiel 
35 wird die Rennstrecke 2 durch geordnete Sequenzen von 
Eckpunkten 11 abgebildet, die in einem festen 
Koordinatensystem 12 gemessen werden und die als 
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Streckendaten fungieren. Eine Verbindung der Eckpunkte 11 
der Reihe nach durch gerade LinienstUcke definiert somit 
eine innere Oder auBere Abgrenzung der Strecke 2. Auf diese 
Art und Weise ist die AbbjLldung jeder beliebigen 
5 zweidimensionalen Streckentopologie moglich. Zudem lassen 
sich anhand der Eckpunkte 11 bzw. der Eckpunktsequenzen 
sowohl einzelne Streckenabschnitte als auch die vorgegebene 
Fahrtrichtung definieren bzw. erkennen. Selbstverstandlich 
sind jedoch auch andere dem Fachmann bekannte 
10 Streckenabbildungsarten ebenfalls anwendbar. 

In dem in Figur 1 gezeigten Ausf lihrungsbeispiel werden 
die Rennfahrzeuge 3 anhand des Koordinatensys terns 12 
geortet. Da jedoch der Vergleich von Koordinatendaten 
15 verschiedener Koordinatensysteme lediglich eine 

raathematische Umformung bedarf, konnen die Ortungsdaten der 
jeweiligen Rennfahrzeuge 3 auch auf der Basis anderer 
Koordinatensysteme bestimmt werden, Dieser Fall konnte 
beispielsweise dann auftreten, wenn einige Rennfahrzeuge 
0 uber GPS-Empf anger geortet werden , wahrend die Ortungsdaten 
anderer Rennfahrzeuge 3D uber Peilempf anger eines lokal 
errichteten Peilsystems 23 ermittelt werden. 

In der Figur wird angenommen und angedeutet, daJ3 die 
Rennfahrzeuge 3 sich gegen den Uhrzeigersinn auf der 
Rennstrecke 2 bewegen. Wird gleichwohl angenommen, daJ3 das 
Rennfahrzeug 3X ein liegengebliebenes Fahrzeug darstellt f 
so befindet sich das Rennfahrzeug 3 A kurz vor der 
Get ahrens ceiie . Das Rennfahrzeug 33 hat von der 
unmittelbaren Gef ahrenzone noch" eiheri SicherheitsabstandV 
wahrend nach der Darstellung. fpr die Fahrzeuge 3C keine 
unmittelbare Gefahr besteht. Ein Liegenbleiben eines 
Rennf ahrzeugs 3 laBt sich daran erkennen, daJ3 seine 
Position sich im wesentlichen nicht mehr andert. Durch 
Feststellung des betroffenen Streckenabschnitts und die 
jeweiligen Positionen der restlichen am Ortungssystem 1 
beteiligten Rennfahrzeuge 3A, 3B # 3C laBt sich der 
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in 



jeweilige individuelle Gefahrengrad fiir die restlichen 
Fahrzeuge 3A, 3B, 3C bestimmen. 



Die Figuren 2A und 23 zeigen mehrere Merkmale eines 
Ortungssystems 1 nach einem vorteilhaf ten 

Ausfuhrungsbeispiel gemaJ3 der ersten bzw. zweiten 
Ausfuhrungsf orm der Erfindung. Gezeigt werden eine 
Rennstrecke 2, auf der sich mehrere am Ortungssystem 1 
beteiligte Rennf ahrzeuge 3 befinden, sowie zwei GPS- 
Satelliten 24. Entlang der Rennstrecke 2 stehen mehrere 
Streckenuberwachungsposten 22, eine Zuschauertribiine 20 und 
eine VideogroJ31einwand 21, wobei ersteres und letztere 
Bestandteil des exemplarischen Ortungssystem 1 sind. In den 
Figuren weist das Ortungssystem 1 zudem eine Zentrale 7, 
eine Sender-Empf anger-Anlage 8 und eine 

Berechnungsvorrichtung 9 auf. In der Figur 2B weist das 
Ortungssystem 1 zusatzlich drei Peilempf anger 23 auf. 

In der Figur 2A gemaJ3 der ersten Ausfuhrungsf orm der 
0 Erfindung verfugt das Rennfahrzeug 3D als 
Ortungsvorrichtung 5 uber einen GPS-Empf anger , der 
Funksignale von GPS-Satelliten 24 empfangt. Aus diesen 
Signalen gewinnt der GPS-Empf anger oder eine sonstige dafur 
geeignete Ortungsvorrichtung im Rennfahrzeug 3 
5 Ortungsdaten, aus denen die aktuelle Position des 
Rennf ahrzeugs 3 bestimmt werden kann. Die gewonnenen 
Ortungsdaten werden liber einen Sender 6 im Rennfahrzeug 3 
an aine Z en c rale / ubeaiiuca It, die liber einen dam Jender G 
zugeordneten Empf angsvorrichtung 8 verfugt. Dement sprechend 
bilden die jeweiligen Sender 6 der Rennf ahrzeuge 3 und die 
Zentrale 7 des in Figur 2A_ abgebildeten bevorzugten 
Ausfuhrungsbeispiels ein sternf ormiges Netzwerk. Zusammen 
bilden die Ortungsvorrichtung 5 und der Sender 6 im 
Rennfahrzeug 3 eine Fahrzeuginf ormationsvorrichtung 4. 

In der Figur 2B gemafl der zweiten Ausfuhrungsf orm der 
Erfindung wird die Position des Fahrzeugs 3D uber einen im 
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Fahrzeug 3D montierten Peilsender 6B, die mindestens drei 
in der Nahe der -Rennstrecke 2 angeordeten Peilempf anger* 23 
und der von der Zentrale 7 umfaBten Berechnungsvorrichtung 
9 bes t immt . Der Pe il s ender. 6_B_s trahlt Pei 1 signale au s die. 
5 von den Peilsender empfangen, verarbeitet und als 
Ortungsdaten an die Zentrale 7 weitergeleitet werden, wo 
sie in der Berechnungvorrichtung 9 zur Positionsbestimmung 
des Fahrzeugs 3D dienen. Die Ortungsdaten konnen auf an 
sich bekannte Art und Weise, beispielsweise per Kabel, von 
10 den Peilempf angern 23 an die Zentrale 7 ubermittelt werden. 
Somit entfiele ggf. die Notwendigkeit eines Empf angers 8 in 
der Zentrale 7. Im dargestellten Ausf uhrungsbeispiel dient 

der Empf anger 8 dazu, Fahrzeugbetriebskenndaten bzw. _ 

redundante Ortungsdaten von einem im Fahrzeug 
15 untergebrachten Datensender 6A zu empfangen, die 
vorzugsweise zur Oberpriifung der Position oder des 
Betriebszustands des Rennf ahrzeugs 3D verwendet werden. 




Erf indungsgemaB verfiigt jedes am Ortungssystem 1 
0 beteiligtes Rennfahrzeug 3 iiber eine 

Fahrzeuginf ormationsvorrichtung 4. Diese konnen jedoch 
jeweils nach unterschiedlichen Arbeitsprinzipien 

ausgestaltet sein. Die oben beschriebenen - Schritte zur 
Gewinnung von Ortungsdaten und zur Berechnung der Position 
5 eines Rennf ahrzeugs 3 werden mutatis mutandis fur die 
jeweiligen Fahrzeuge gleichfalls ausgeflihrt. 

In einer der Zentrale 7 zugeordneten 

I Berechnungsvorrichtuug 9, die einen Speicher 10 uiafajit, 
wird aus den Ortungsdaten — anhand der im Speicher 10 
gespeicherten Streckendaten die ^Position des Rennf ahrzeugs 
3 auf der Rennstrecke 2 berechnet. Die so berechnete 
Position gibt AufschluJ3 liber den Rang des Rennf ahrzeugs 3 
unter den am Ortungssystem 1 beteiligten Rennf ahrzeugen 3 
und auch daruber, ob das Rennfahrzeug 3 stehengeblieben, 
gefahrlich langsam geworden ist oder die Rennstrecke 2 
verlassen hat. 
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In den Figuren 2A und 2B wird beispielshaf terweise 
angedeutet, daJ3 das am Ortungssystem beteiligte Fahrzeug 3X 
stehengeblieben ist. Aus den in T der Berechnungsvorrichtung 
9 gewonnenen Positionsinf ormationen wird ein solches 
Stehenbleiben von der Berechnungsvorrichtung 9 oder einer 
mit der Berechnungsvorrichtung 9 entsprechend in Verbindung 
stehenden Vorrichtung bevorzugterweise in der Zentrale 7 
festgestellt . Daraufhin wird liber die Sender-Empf anger- 
Anlage 8 eine entsprechende Meldung an die Rennf ahrzeuge 3 
und/oder an die Streckenliberwachungsposten 22 ausgestrahlt . 
Aus Sicherheitsgrunden werden die Daten erf indungsgemaB 
vorzugsweise in verschliisselter Form von der Sender- 
Empf anger-Anlage 8 gesendet. Da die Position des 
liegengebliebenen Rennf ahrzeugs 3X bekannt ist, ist es 
moglich, unter Verwendung einer Kennung oder anderer 
f achnotorischer Unter scheidungsmittel, eine gezielte 
Meldung an den dem Rennfahrzeug 3X nachstliegenden 
Streckenliberwachungsposten 22X zu senden. Entsprechend ist 
es moglich, eine unterschiedliche Meldung an die 
Rennf ahrzeuge 3C als an die Rennf ahrzeuge 3B bzw. 3A zu 
senden. Wie oben erwahnt, konnte somit entsprechend dem 
Gefahrengrad an das Fahrzeug 3A "rotes Licht" gemeldet 
werden, wahrend dem Rennfahrzeug 3B "gelbes Licht" und den 
Fahrzeugen 3C "grlines Licht" signalisiert wird, was dann in 
den jeweiligen Fahrzeugen 3 entsprechend angezeigt wird. 
Gleichfalls konnte die Gefahr iiber entsprechende 
•\n~»i.gevor:rlcht , .ingen -iin Streckenrind ^nq^^eLqt wecrJen, 
beispielsweise iiber eine schwenkbare Flagge oder iiber eine 
Ampelanzeige. 

Die Figur 2A bzw. 2B zeigt eine dem Ortungssystem 
zugehorige VideogroBleinwand 21, die eine visuelle Anzeige 
der jeweiligen aktuellen Fahrzeugpositionen ausgewahlter 
Rennf ahrzeuge 3 auf der Rennstrecke 2 ermoglicht. Die 
VideogroBleinwand 21 wird von Signalen gespeist, die in der 
Berechnungsvorrichtung 9 oder einer sonstigen 
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Darstellungsvorrichtung unter Einbezug der in der 
Berechnungsvorrichtung 9 berechneten Positionen und der wie 
oben beschrieben gespeicherten Streckendaten erzeugt 
werden. Solche oder ahnliche Signale konnen ebenf alls an 
Fernsehsender oder sonstige~ ubermittliingsdiensteT" 
beispielsweise an einen Interrietprovider, zur Ubertragung 
gespeist werden. Die Darstellung muJ3 sich nicht auf eine 
Darstellung der Fahrzeugpositionen beschranken, sondern 
kann auch Inf ormationen zu den jeweiligen Fahrzeugen 3 oder 
sonstige Renn- oder We rbe in format ion umfassen. 

Die durch das erf indungsgemafle Ortungs system 1 
gewonnene Positionsinf ormation bzgl. der beteiligten 
Rennf ahrzeuge 3 kann auch dazu verwendet werdenT~~ Fernseh-~ 
bzw. Uberwachungskameras entlang der Strecke 2 automatisch 
auf ein oder mehrere ausgewahlte Fahrzeuge 3 zu richten 
bzw. steuern. Gleichf alls " konnte das Bild derjenigen 
Kamera, die ein ausgewahltes Rennf ahrzeug 3 am besten im 
Visier hat r automatisch angezeigt werden. Etliche andere, 
ebenfalls anwendbare Abwandlungen dieses Prinzips sind fur 
den Fachmann leicht erkennbar. 

Die Fahrzeuge, die am Rennen teilnehmen, sind nur 
geringfligig urn- bzw. aufzuriisten. Die Figuren 3A, 3B und 3C 
zeigen verschiedene Ausf uhrungsbeispiele der zwei 
Ausfuhrungsformen eines erf indungsgemaB ausgestatteten 
Rennf ahrzeugs 3 . Erf indungsgemaB weisen die Fahrzeuge 3 
eine Antenne 30 und eine Fahrzeuginf ormationsvorrichtung 4 
i:.u : ( . He jeweiLj ?jj E :achnotoL-i.;:he we i. 3 = i.m oder am 
Fahrzeug montiert si nd. Let zteres ist in der Figur 3B durch 
gestrichelte Linien angedeutet. 

Figur 3A zeigt ein Rennfahrzeug mit einer minimal 
ausgestatteten Fahrzeuginf ormationsvorrichtung 4 gemafl der 
ersten Ausf uhrungs form der Erfindung, wobei die 
Fahrzeuginf ormationsvorrichtung 4 nur die wesentlichen 
Komponenten umfaBt. Dementsprechend weist die 
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Fahrzeuginformationsvorrichtung 4 lediglich eine 

Ortungsvorrichtung 5 und einen Sender 6 auf . 

Im dargestellten AusfUhrungsbeispiel fungiert ein GPS- 
Empfanger 5 als Ortungsvorrichtung 5 und ein Datensender 6A 
erfiillt die Rolle des Senders 6. Uber die Antenne 30 werden 
GPS-Funksignale von einer GPS-Satellite 24 an die den GPS- 
Empfanger Ubermittelt, wo sie in Ortungsdaten verarbeitet 
werden. Die Ortungsdaten werden im Datensender 6A 
entsprechend aufbereitet und an die Antenne 30 geleitet, 
von wo aus sie an einen Empfanger 8 der Zentrale 7 gefunkt 
werden. Es ist dem Fachmann bekannt, daS die 
Auf gabenverteilung unter_ den von der 

Fahrzeuginf ormationsvorrichtung 4 umfaJ3ten Komponenten 5, 6 
ggf. auch anders gestaltet werden kann. Wie oben erwahnt, 
konnen erf indungsgemaJ3 auch andere Ortungsvorrichtungen 5 
und Sender 6 ebenfalls angewandt werden. 

Figur 3B zeigt ein Rennfahrzeug mit einer minimal 
ausgestatteten Fahrzeuginf ormationsvorrichtung 4 gemaJ3 der 
zweiten Ausf lihrungsf orm der Erfindung, wobei die 
Fahrzeuginf ormationsvorrichtung 4 nur die wesentlichen 
Komponenten umfal3t. Dementsprechend weist die 

Fahrzeuginf ormationsvorrichtung 4 lediglich einen 
Peilsender 6B auf, der Peilsignale uber die Antenne 30 an 
entsprechende Peilempf anger 23 funkt, von wo aus sie wie 



oben beschrieben verwertet werden. 
i 



Erf indungsgema/3 konnen die jeweiligen 



Fahrzeuginf ormationsvorrichtungen 4 "der" am Oftungs~system~ 
beteiligten Fahrzeuge 3 zusatzlich mit einer oder mehreren 
weiteren Vorrichtungen 33-39 in Verbindung stehen oder 
diese gar umfassen, die Fahrzeugbetriebskenndaten oder 
redundante Ortungsdaten direkt oder uber den 
Fahrzeuginf ormationsvorrichtung 4 an den Sender 6 
iibermitteln, urn diese Betriebskenndaten bzw. Ortungsdaten 
an die Zentrale 7 zu senden. Ein mit vielen 
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unterschiedlichen Zusatzvorrichtung ausgestattetes Fahrzeug 

3 ist in der Figur 3C dargestellt. Diese weiteren 
Vorrichtungen 33-39 konnen erf indungsgemaG bei den 
jeweiligen Fahrzeugen 3 unterschdedlich sein. D ie A rt der 
Zusatzausstattung der jeweiligen Rennf ahrzeug 3 hangt unter 
anderem sowohl vom Gewicht der Vorrichtungen 33-39 als auch 
von deren Kosten und Platzbedarf ab. 

Das Rennf ahrzeug 3 des in Figur 3C abgebildeten 
AusfUhrungsbeispiels entspricht sowohl der ersten als auch 
der zweiten Ausf uhrungsf orm der Erfindung f da die 
abgebildete Fahrzeuginf ormationsvorrichtung 4 sowohl iiber 
einen Peilsender 6 als auch iiber eine Ortungsvorrichtung 5 
und eTnen" Sender 6 veffiigt. Sbmit ist eine redundante 
Ortung des Fahrzeugs durch das erf indungsgemafle 
Ortungssystem moglich. 

Die dargestellte Fahrzeuginf ormationsvorrichtung 4 
verwendet wahlweise einen GPS-Empf anger 5 als 
Ortungsvorrichtung 5. Uber die Antenne 30 oder eine 
separate Antenne empfangt der GPS-Empf anger 5 GPS-Signale 

4 0 von GPS-Satelliten 23 und gewinnt daraus GPS- 
Ortungsdaten, die an den Datensender 6 zur Ubermittlung an 
die Zentrale 7 weitergeleitet werden. Obwohl die so 
gewonnenen GPS-Daten bekanntermaflen f ehlerbehaf tet sind, 
ist erf indungsgemaJ3 keine Korrektur zwingend notwendig, da 
der Fehler alle am Ortungssystem beteiligten Fahrzeuge 3 
gleich betrifft. Ggf. kann ein GPS-Empf anger in der 
Zentrale / ias taliier t werden, des sea GPS -Da tea iiiit der 
festen, bekannten Position der Zentrale 7 verglichen wird, 
urn einen Korrekturvektor fur £ie aus den Fahrzeugen 3 
erhaltenen GPS-Daten zu ermitteln. 



Zur redundanten Ortung des Rennf ahrzeugs 3 verfugt die 
dargestellte Fahrzeuginf ormationsvorrichtung 4 unter 
anderem zusatzlich iiber einen Peilsender 6, der liber die 
Antenne 30 oder eine separate Antenne Peilsignale an in der 



S it - 16- 



(File;ANM\AS4517^kl Beschreibung, 25.10.99 
Ortungssystem f. fSBRvzeuge 

Robert Asam, Hallbergmoos 



Tj Mm 



Nahe der Rennstrecke 2 errichteten Peilempf anger 23 funkt. 
Dort werden, wie oben beschriebenT ~ Ortungsdaten zur" 
Verwendung in der Zentrale 7 aus den Peilsignalen 
gewonnen". Die Aufgabe des— ; Peiisenders -6 wird — gg-f-*— vom 
Datensender 6 ubernommen bzw. die beiden Sender 6 werden 
als integrale Einheit realisiert. 

Das abgebildete Rennfahrzeug 3 umfaBt als 
Zusatzausstattung einen Mot orumdrehungs sensor 33, einen 
Getriebesensor 34 , einen Bodenbewegungssensor 35, einen 
Gyrosensor 36, einen Induktionsschleif ensensor 37, einen 
Radumdrehungssensor 38 und einen Positionsempf anger 39. Der 
Gyrosensor 36 miJ3t die Beschleunigung des Fahrzeugs 3 liber 
ein im Gyrosensor 3 6 eingebautes piezoelektrisches Element 
und liefert anhand der Beschleunigungsmessungen 
Ortungsdaten. Der Motorumdrehungs sensor 33 und der 
Radumdrehungssensor TQ me s sen ~auf her kommXic herwe ise~ die 
Rotationsgeschwindigkeit des Motors bzw. eines der Rader 
und lief em entsprechende Daten, vorzugsweise in Form 
Pulsinformationen oder anderer digitaler Daten. Der 
Bodenbewegungssensor 35 verwendet Infrarot-, Ultraschall- 
oder Radarsignale, urn die Geschwindigkeit des Fahrzeugs 3 
f estzustellen und in entsprechender Datenform 
herauszugeben. Der Getriebesensor 34 stellt die 
Abtriebsdrehzahl am Getriebe fest und meldet dies ebenfalls 
in Datenform. Das Vorbeifahren an her kommlic herwe ise in den 
Fahrboden hineingegossenen Induktionschleif en kann iiber den 
Lnduktionsschlei£en^ensor 37 fes tges fcsllt warden.. um 
Ortungsdaten zu gewinnen. Es konnen auch Positionssender 
mit kleiner" Apertur " entlan^'der Rermstrecice aufgesteXrt - 
werden, die Ortungssignale ^ 49 in einem jeweils 
lokalisierten Bereich ausstrahlen. Die Ortungssignale 49 
werden uber die Antenne 30 oder eine separate Antenne von 
der Positionsempf anger 39 empfangen, der die Ortungssignale 
4 9 in Ortungsdaten aufarbeitet und an den Datensender 6 zur 
Ubermittlung an die Zentrale 7 weiterleitet . 
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GemaB dem dargestellten Ausf uhrungsbeispiel werden die 
Daten der jeweiligen Sensoren bzw. Vorrichtungen 33-38 als 
Datensignale 4 3-48 an den Datensender 6 zur Ubermittlung an 
die Zentrale 7 weiterleitet . Wie.^in der Figur 3C angedeutet 
ist, werden Ausgewahlte der Datensignale 43-48 ggf. erst 
nach Aufbereitung in der Fahrzeuginf ormationsvorrichtung 4 
an den Datensender 6 weitergeleitet . Aus Sicherheitsgrtinden 
werden die Daten erf indungsgemaB vorzugsweise in 
verschlusselter Form vom Sender 6 ausgestrahlt . 

Die dargestellte Fahrzeuginf ormationsvorrichtung 4 
umfaBt ebenfalls einen Datenempf anger 31, der uber die 
Antenne 30 oder eine separate Antenne Sicherheits- bzw. 
Datensignale 42 vorzugsweise von der Zentrale 7 empfangt. 
Die Signale 42 werden im Datenempf anger 31 oder in der 
Fahrzeuginf ormationsvorrichtung 4 entsprechend aufbereitet, 
um eine wie eingangs besprochene Wa rn- oder sonstige 
Anzeige uber eine Anzeigevorrichtung, beispielsweise in 
Form von Cockpit-Anzeigelampen 32 am Armaturenbrett, ggf. 
zu realisieren. 

Erf indungsgemaJ3 sind die jeweiligen Komponenten der 
Fahrzeuginf ormationsvorrichtung 4 bzw. Sensoren 3 3-38 an 
geeigneter Stelle an Bord des Fahrzeugs 3 bef estigt und 
miteinander bzw. mit dem Sender 6 in einer f achnotorisch 
die bestrebte Funktionalitat wahrenden Art und Weise, 
verbunden bzw. vernetzt. Es ist dem Fachmann bekannt, daB 
die beschriebene Auf gabenverteilung unter den vom 
•ar c 1 n du u g s y e ui 'i. 0 e n Drtuncjssys ter.ijjfiAic a/iten |Konipoaerr;-ja jg (: . 
auch anders gestaltet werden kann. 

Die gewonnenen Daten der physikalischen Sensoren 33-38 
werden neben der Feststellung der Drehzahlen, 
Beschleunigungswerte, Drehrichtungen und 

Bewegungsgeschwindigkeiten auch dahingehend verglichen, ob 
eine im gegenseitigen Zusammenspiel fur eine ordnungsgemaBe 
Fortbewegung des Fahrzeugs 3 sinngebende Relation zwischen 
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den ermittelten Werten besteht. 1st die Abtriebsdrehzahl 
des Getriebes beispielsweise unverhaltnismaBig hoher als 
die Raddrehzahl, so laBt sich daraus sofort ein 
Dif f erentialdef ekt , diagnostizieren oder ist die 
Raderdrahzahl unverhaltnismaBig hoher als die gemessene 
Fortbewegungsgeschwindigkeit uber dem Boden, so laBt sich 
daraus sofort ein Durchdrehen der Rader diagnostizieren. 
Gemeinsam mit den Ergebnissen des Beschleunigungssensors 36 
und gegebenfalls des GPS-Empf angers 5 laBt sich daraus 
wiederum eine Abweichung von. der zulassigen Bewegungs- 
Toleranzbreite nicht nur mit Absoutwerten, sondern auch mit 
redundanten Zusatzinf ormationen verif izieren. 



Aus den gewonnen Daten der GPS-Ortungsvorrichtung 5 und 
der physikalischen Sensoren laBt sich mit hoher Sicherheit 
die korrekte oder fehlerhafte Bewegung des Fahrzeugs 3 auf 
der Rennstrecke 2 in Fahrtrichtung Uberprlifen. Die durch 
die beschrieben oder andere f achnotorischen Sensoren bzw. 
Vorrichtungen gewonnenen Daten konnen in der Zentrale 7 
dazu verwendet werden, einen evtl. Motor stillstand, die 
Position, die Geschwindigkeit , o.a. Kenndaten eines am 
Ortungssystem beteiligten Rennf ahrzeugs 3 f estzustellen . 

Urn die Ortungs- bzw. Betriebskenndaten im Rahmen der 
beanspruchten Erfindung zu gewinnen, verarbeiten, 
ubermitteln und/oder auszuwerten stehen dem Fachmann 
unzahlige Vorrichtungen zur Verfiigung. Beispielsweise durch 

Veav^nduag a Laes F reauenz - ode i* le.1 tinu L i o L ;•: >. L -:rn a Is ode:: 
einer entsprechenden Kennung der ubermittelten Daten kann 
zwischen den Daten der jeweiligen Rennf ahrzeugen 3 
dif f erenziert werden. 

Somit dienen die in der Beschreibung erlauterten 
Ausfiihrungs- bzw. Anwendungsbeispiele der Erfindung 
lediglich als Beispiele dafur, was der Fachmann in dem 
jeweiligen Kontext als Equivalent versteht oder verstehen 
konnte und ggf. anstelle eines der auf gelisteten Beispiele 
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verwenden konnte. Solche Aquivalente gehdren somit ebenso 
zur Erfindung wie die explizit ausgef uhrten, unvollzahligen 
Beispiele. 
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Anspruche 



1, Ortungs system (1) fur Rennf ahrzeuge (3) auf einer 
Rennstrecke ( 2 ) mit 

einer Mehrzahl von Rennf ahrzeugen (3), wobei jedes der 
Rennf ahrzeuge (3) eine Fahrzeuginf ormationsvorrichtung (4) 
aufweist, die 

eine Ortungsvorrichtung (5) zur Gewinnung und Ausgabe 
von Ortungsdaten, iiber die die Position des Fahrzeugs (3) 
bestimmt werden kann, und 

einen Sender (6), der die Ortungsdaten iibermittelt , 
umfaflt; und 

einer Zentrale (7), die iiber 

mindestens einen Empf anger (8) zum Empfang der 
ubermittelten Ortungsdaten, 

eine Speichervorrichtung (10) zu m Speichern von 
Streckendaten (11) der Rennstrecke (2) , und 

eine Berechnungsvorrichtung (9), die aus den 
empfangenen Ortungsdaten der jeweiligen Rennf ahrzeuge (3) 
und anhand der gespeicherten Streckendaten (11) die 
Position der Rennf ahrzeuge (3) auf der Rennstrecke (2) 
berechnet , verf ugt . 

2. Ortungssystem (1) flir Rennf ahrzeuge (3) auf einer 
Rennstrecke ( 2 ) mit 

einer ersten Mehrzahl von Rennf ahrzeugen (3), wobei 
jedes der Rennf ahrzeuge (3) eine 

S Ahc z eug in format: ionjyoc rich tuag (4) dunweicjc, die einen 
Peilsignale ausstrahlenden Sender (6) umfaiit; 

mindestens drei Peilempf anger (23), die anhand der 
ausgestrahlten Peilsignale Ortungsdaten gewinnen und 
weiterleiten, iiber die die Position des jeweiligen 
Fahrzeugs (3) bestimmt werden kann; 

einer Zentrale (7), die uber 

eine Speichervorrichtung (10) zum Speichern von 
Streckendaten (11) der Rennstrecke (2) , und 
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eine Berechnungsvorrichtung ( 9 ) , die aus den 
weitergeleiteten Ortungsdaten der jeweiligen Rennf ahrzeuge 
(3) und anhand der gespeicherten Streckendaten (11) die 
Position der Rennf ahrzeuge (3)s auf der Rennstrecke (2) 
berechnet, verfugt. 

3. Ortungssystem (1) nach Anspruch 2 mit 

einer zweiten Mehrzahl von Rennf ahrzeugen (3), wobei 
jedes der Rennf ahrzeuge (3) der zweiten Mehrzahl eine 
Fahrzeuginf ormationsvorrichtung (4) aufweist, die 

eine Ortungsvorrichtung ( 5 ) zur Gewinnung und Ausgabe 
von Ortungsdaten, Uber die die Position des Fahrzeugs (3) 
bestimmt werden kann, und 

einen Sender (6), der die Ortungsdaten iibermittelt , 
umfaJ3t, wobei 

die Zentrale ( 7 ) uber mindestens einen Empf anger ( 8 ) 
zum Empfang der iibermittelt en Ortungsdaten vefugt, und 

die Berechnungsvorrichtung ( 9 ) aus den empf angenen 
Ortungsdaten der jeweiligen Rennf ahrzeuge (3) und anhand 
der gespeicherten Streckendaten (11) die Position der 
Rennf ahrzeuge (3) der zweiten Mehrzahl auf der Rennstrecke 
(2) berechnet. 

4. Ortungssystem (1) nach Anspruch 3 wobei die erste und 
zweite Mehrzahl von Rennf ahrzeugen (3) teilweise oder 
ganzlich liber e in stimmen. 

5. Ortungssystem (1) nach einem der Anspriiche I, 3 oder 

[ 

4, wobei die Ortungsvorrichtung (5) die "Ortungsdaten liber 
einen Empfanger satelliterigestutzter Ortungsdaten und/oder 
einen Peilempf anger und/oder eii\en Gyrosensor gewinnt. 

6. Ortungssystem (1) nach einem der vorgehenden 
Anspriiche, wobei mindestens eines der Rennf ahrzeuge (3) 
uber mindestens eine Vorrichtung (33-38) zur Gewinnung von 
Fahrzeugbetriebskenndaten und/oder Ortungsdaten verfugt, 
die liber die Fahrzeuginf ormationsvorrichtung (4) an die 
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Zentrale (7) Qbermittelt werden. 

7. Ortungssystem (1) nach einem der vorgehenden Anspriiche 
dadurch gekennzeichnet , da&. die Ortungs- bzw. 
Betriebskenndaten bei der Ubermittlung insgesamt oder 
teilweise verschliisselt sind. 

8. Ortungssystem (1) nach einem der vorgehenden 
Anspriiche, wobei 

die Zentrale (7) einen Sender (8) umfaBt, der 
Sicherheitsdaten ausstrahlt, und 

mindestens eins der Rennf ahrzeuge (3) 

einen Empf anger, der die Sicherheitsdaten von der 
Zentrale (7) empfangt, und 

eine Anzeige, die anhand der Sicherheitsdaten ggf. 
eine Warnung anzeigt, umfaJ3t. 

9. Ortungssystem (1) nach einem der vorgehenden Anspriiche 
mit Streckeniiberwachungsposten (22), wobei mindestens ein 
Streckensuberwachungsposten (22) iiber 

einen Empf anger, der die Sicherheitsdaten von der 
Zentrale empfangt, und 

eine Anzeige, die anhand der Sicherheitsdaten ggf. 
eine Warnung anzeigt, verfiigt. 




10. Ortungssystem (1) nach einem der vorgehenden Anspriiche 
wobei, im Falle eines liegengebliebenen Fahrzeugs (3X), 

Sich^vsV'RV.t-SfJatsn von der Zentrale (7) ausqesendet werden,. 
die ^i^.'- Anzeige einer Warnung in denjenigen if anrzeugeri "T; 
(3A, 3B, 3C) bzw. Streckeniiberwachungsposten (22X) 
ermoglicht, die sich in einem bestimmten Streckenabschnitt 
befinden. 



11. Ortungssystem (1) nach einem der Anspriiche 8-10 wobei 
die Sicherheitsdaten anhand der berechneten Position bzw. 
der Betriebskenndaten mindestens eines der Rennf ahrzeuge 
(3) bestimmt werden. 
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12. Ortungssystem (1) nach einem der vorgehenden Anspruche 
mit einer Darstellungsvorrichtung (9, 21), die uber die 
Streckendaten (11) und die Fahrzeugpositionen eine visuelle 
Anzeige der aktuellen Position einer oder mehrerer 
Rennfahrzeuge (3) auf der Rennstrecke (2) ermoglicht. 
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Zusammenfassunq 



5, Ortungssystem fur Rennfahrzeuge - zzzi ;^ 

Es wird ein Ortungssystem fur Rennfahrzeuge 
vorgeschlagen, das eine Fahrzeuginf ormationsvorrichtung 
aufweist, die in einem Rennfahrzeug untergebracht_wird_und 
10 die eine Ortungsvorrichtung zur Gewinnung und Ausgabe von 
Ortungsdaten, tiber die die Position des Rennf ahrzeugs 
bestimmt werden kann, und einen Sender, der die 
Ortungsdaten an eine Zentrale ubermittelt, umfaBt. Zur 
vorteilhaf ten Ausfiihrung als Ortungssystem -^wird eine 
15 Vielzahl solcher Fahrzeuginf ormat ions vorrichtungen in 
Kombination mit einer Berechnungsvorrichtung betrieben, die 
aus den ubermittelten Ortungsdaten anhand gespeicherten 
Rennstreckendaten die Position der jeweiligen Rennfahrzeuge 
auf einer Rennstrecke berechnet. Durch das virtuelle 
20 Abbilden des Rennstreckenverlauf s in Form von 
Rennstreckendaten konnen die jeweiligen Positionen der 
Rennfahrzeuge anhand der ubermittelten Ortungsdaten 
bestimmt werden, ohne daB positionsbestimmende 
Vorrichtungen an alien wesentlichen Punkten der Rennstrecke 
eingerichtet werden mussen. Auch ein Verlassen der 
Rennstrecke oder ein Liegenbleiben eines Fahrzeugs laSt 
sich ohne zusatzlichen Auf wand bestimmen und genau orten. 
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